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Precis 

La pr6sente invention a pour objet de completer nos travaux ant&rieurs relatifs aux 
machines mo trices en prgcisant les principaux designs de pales et cylindres de 
meme que les principales figurations de segmentation possibles. Notamment, Ton y 
montrera que les types de pales peuvent &xe de type standard r&rorotatives, et post 
rotatives, ou de type bi rotatives, Chacun de ces types de pales et cylindre pourra 
par la suite etre r6alis6 par mSthode bi inductive, et ce , de fi^on rSgulteres, ou 
irreguli&res. Finalement, ces designs de pales et cylindre pounont aussi etre 
distingues selon qu'ils sont segmentes par les parties ext&ieures, ou par les parties 
int&ieures. 



2 



CA 02458162 2004-02-13 



Divulgation 
Premiere partie 

I^premiere partie de la presente divulgation a pour objet de montrer que toutes les 
methodes de soutient et de modification de course des parties compressives d'une 
machine rotative et , par consequent , de formes de celle-ci s'appliquent 
favorabtement lors de segmentation par le cylindre, ou lors de realisations sous 
avec redistribution a cylindre rotor 

Expose. : appticabilife des mfthodes de support 

L'on peut repertorier les principaux types de figure rotatives de V art anteneur et de 
nous-merae par le classement suivanl (Fig. la) : 

a) les figures nStrorotatives a explosion au haut des parties basses 

b) les figures retrorotatives a explosion au haut des parties nautes 

c) les figures post rotatives a explosion au haut des parties basses 

d) les figures retrorotatives a explosion au haut des parties hautes 



L on peut realiser toutes ces figures par toutes les formes de soutient deja 
repertonees par nous-memes, soit les deux inductions de Wankle, dites par mono 
mduction et par engrenage intermSdiaire. La presente a pour premier objet de 
specifier que 1'ensemble des autres inductions produites par nous-memes, dontpar 
exemple les inductions par engrenage cerceau, par semi transmission, par poly 
induction dynamique, par engrenage talon et ainsi de suite, permet de soutenu- 
adequatement tous des genres de machines. 

d-nfK.tT* ^ Sertoutes figures rotatives, en produisant des explosions 
dans le haut des parties longues des pales, et ce, tout autant pour les machines post 
rotetive que retrorotatives. Le premier objet de la present est done simplement de 
specifier que toutes les methodes pot et rotrotrotatives deja re^isees par nous 
meme s appbquent tout aussi bien a ces machines , qui permettent unT 
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L on peut done realiser des machines a 
segmentation exteneure par exemple par poly induction, par engrenage cerceau. car 
engrenage central dynamique, et ainsi de suite. (Fig.2) " 

Differences de dessm et de segmentation 

Lore de la realisation de dessins techniques de machines avec explosion au haut des 
parties basses de la pale, qu'eUes soient nStrorotatives ou post rototives Ton 
dispose la pale dans ces differentes phases, et 1'on obtient, en unissant ies divers 
suites dejwintsde passage de celle-ci, la course du cylindre. (FigJ) En ces types 
de realisations, les parties invariable sont les pointes des pales. La partie 
reaultante est le cylindre. Quant aux parties situees entre les pointes de la pale elles 
sont variables, sans consequences sur les points important*. C'est pourquoi les 
segmentations sont produites sur les pointes des pales. C'est ce que nous 
appellerons les figure a segmentation palique. 

Lore de la construction de dessins techniques de machines avec explosion au haut 

Pale * !'° n r6aSae le touma 8 e hypothetique de la pale, avec 
les ratios pnf etablrt, etl'on unit les centres de cette pales , a tous ces toumages, :a 
dea points du cylindre mvariables. (Fig. 4. 1) Par consequent ici, c'est la pale elle- 
meme qui se dessine progressivement Dans ce type de realisation, ce sont les 
pointes du cylindre qui sont invar iables, et c'est pourquoi Ton y inserera la 
segmentation. La figure de la pale, qui correspond aux divers poins de cylindre en 
raouvement ne peut par consequent pas etre modifiee, sans alteration mecanique 
La figure restante du cylindre est variable. C'est ce que nous appellerons figure a 



)ue. 

Application favorable de toutes les methodes de soutien 

Toutes les methodes de soutient deja developpees par nous-memes s'appHquent 
feyorablement a des machines a segmentation cylindriques. Par exemple la 
methode par engrenage cerceau ofire toujours autant de fluidity De meme, la 
m&hode par poly induction s'applique et produit les benefices habituels. Quant a la 
metnode par semi transmission, elle permet une pousse centrale directe sur 
lengrenage de support dynamique, et indirecte sur le vUebrequin, ce qui permet de 
realiser, comme nous l'avons deja montre , I'effet moteur de la machine. 

L'on notera que lorsque 1'on defini ainsi la courbure de la pale en fonction d'une 
segmentation cylmdrique, I'on peut par la suite produire, a partir, exactement du 
meme dessm, une machine a cylindre rotor/pale fixe , qui elleaussi sera segmente 
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cylindriquement .Encore la, comme nous l'avons deja mention^, toutcs les 
procedures de soutient pourront fevorablement etre apphquees. A titre d'exemple 
encore une fois, les soutients par poly Induction, par engrenage cerceau, par semi* 
transmission . (Fig. 4.3) 

Application depoty inductions efynamiques a des figurations retrorotatives. 

La pnSsente a aussi pour objet de mentionner que les poly inductions dynamiques 
sont evidemment applicable aux poly induction retrorotatives. En ces cas, ce sera 
done une partie de l'engrenage interne de support qui sera retrenchee, ou encore 
des engrenages d' induction. (Fig. 12) De plus comme dans les poly induction 
dynamiques post relatives, les soutient pourront fitre dans les pointes de la pale 
dans les cotes, ou encore, dans les parties medianes, permettant ainsi de realised des 
soutient peipendiculaires a l'explosion. 

Induction d 'assurance 

Comme nous l'avons deja mentionne, les machines a poly induction dynamique 
produisent un controle du soutient momentanement soustrait par la pale elle-meme 
L on pouna cependant assurer une plus grande securisd a ce mouvement par un 
engrenage de lien libre, unissant les trob engrenages d'induction. (Fig. 13) 

Applicabilhe des methodes de correction de forme 

Qmlites et carences des figures a segmentation cylindriques 

Tel que l'on peut le constater dans les figurations de machines a segmentation 
cylmdre de I'art anteneur , le principal probleme des celles-ci , lorsqu'elles sont 
realise* sous leur forme retrorotative, est le caractere aigue du cylindre et des pales 
, entre les arcs les constituent Cette carence est a l'origine de la difficult^ de 
securiser de fecon durable la segmentation de telles machines. 

Par ailieurs, lore de la realisation de ces machines, avec des figures post relatives 
1 on constate que les emplacements de la segmentation sont inadequate nuisoue l'a 
compression ne peut s'etablir entre les parties. (Fig. 5) H 



n semble evident de constater que la segmentation la plus evidente est celle qui 
sera par consequent une segmentation palique. Or, dans les segmentation patiques, 
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les formes de base de machines retrorotatives ne produisent pas sufiSsammenl de 
compression, alors que les formes qui requi&rent plus de cotes sont elles aussi 
aigues. Par ailleurs, pur les machines post rotatives, le caractere aigu des figure 
n'apparait que tardivement Les vilebrequins en sont cependant de plus en plus 
petits. 

II a done sembie Evident, que la forme de cylindre la plus adoucie, possedant, 
lorsque menue par mono induction, le plus large vilebrequin etait la forme 
commercialisee de pale triangulaire et cylindre en huit 

II est done evident que le choix de la commercialisation de cette forme particuli&e 
est du premiferement aux imp6ratife relatifs & la grosseur relative de vilebrequin 
d 1 une part, et a la fecilite de segmentation, d' autre part 

Poly induction et grosseur relative du vilebrequin : distinctions giometriques 

Von se reftrera & nos divers travaux relatifs & la poly induction pour apprgcier les 
avantages de motricite de la poly induction, post mfcanique et retrom^canique, 
standard, ou dynamique. La pi^sente a pour effet plutot de montrer les differences 
notables entre ces m£caniques, lorsque celles-ci sont appliquees aux di verses 
figures. II est primordial, en eflfet, de remarquer que le mouvement large ou maitre 
de ces machines est, lorsque celles-ci sont mues par mono induction, inclus dans la 
pale, et le micro mouvement est octroye au vilebrequin de centre. H s y en suit que 
plus le nornbre des cotes d 'une figuration augmente, plus le mouvement maitre 
devient important par rapport au micro mouvement, ce qui force la realisation 
progressive de la machine avec un vilebrequin de centre de plus en plus minuscule* 
et non adapts & la grosseur des chambies de compression et de combustion. 

Par opposition, dans les poly inductions, plus le nombre de cotes augmente, plus la 
grosseur de Pengrenage de support augmente, et celle de Pengrenage d'induction 
diminue. En consequence, plus Tale vilebrequin maitre augmente de grosseur, et 
plus le vilebrequin secondare diminue de grosseur relative. Par consequent, les 
d£fauts des machines mono inductives, augmentent avec r augmentation du nombre 
de cote des figurations, alors que, au contraire, Paspect bimecanique, et la 
rectangularisation des courses augmente dam les machines poly inductives, (Fig. 6) 

C'est, encore une fois, ce qui explique que la principals realisation commerciale 
des machines rotatives a ete faite sous sa forme post rotative avec un nombre de 
cote de pale et de cylindre minimal. 
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Figuration de cylindres rectangularises, rigulierement ou irr&guli&rement 

Nous avons montre abondamment, a travers nos divers travaux que les machines 
post rotatives souffraient d'un dynamique trop sinusoidale, ne produisant pas 
suffisarament de differentialite avec le mouvement ciiculaire du vilebrequin. 
(Fig-7) 

Pour palier k cette lacune, nous avons propose plusieurs solutions qui permettaient 
de realiser des mouvement de pales plus exageres, possedant par consequent de 
plus fortes differences entre leur parie bautes et basses. 

La consequence de ces manipulations dynamiques des parties actives des machines 
a 6te la realisation de celles-ci avec des cylindres non conventionnels. 

Nous avons done montre anterieurement aux presentes, que Ton peut aussi realiser 
les figures retro rotatives et post rotatives, avec un certain caractere birotatif. L'on 
pourra des lors realiser des figures de cylindres (Fig.8) 

a) rectangularises, 

b) irreguliers anterieurement 

c) irreguliers postgrieurement 

d) a forme adoucie 

e) a forme amplifiee 

f) acontreforme 



Diverses methodes ont ete eiaborges par nous-meme pour realiser ces cylindres. Par 
exemple, la methode par cylindre plan£taire/pale fixe permet de realiser des 
cylindres rectangularises. Lorsque la pale est disposee au centre, des figures 
similaires peuvent etre realisees par exemple avec 1'aide d'engrenages polycames , 
ou encore par engrenage central dynamique > permettant de realiser des courses 
plus rectangularisees, meme en post induction. Par ailleurs, la polycamation peut 
etre realisee de telle maniere de rendre les figures irregulieres, anterieurement, ou 
posterieurement (Fig.9) 
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De cylindres rectangularisest a pales rectangularisees. 

La pr&ente a done aussi pour objet de preciser que toutes les mecaniques de 
rectangularisation ou de realisations irregulieres des cylindres deja commences par 
nous-memes peuvent etre appliquees en vue d'une realisation de la machine sous 
son mode de segmentation cylindrique. En ces cas, ce seront des tors les pales qui 
seront, soit rectangularisees, soient irregulieres. (Fig.9) 

En efifet, toutes les ameliorations et innovations relatives aux formes de pales, et de 
cylmdre apportees nous-memes aux machines a segmentation palique post 
rotatives , pourront Stre utilisees a bon escient pour les machines a segmentation 
cylindrique retrorotatives. 

Le but de P operation sera par consequent principaleraent d'adoucir la courbature 
des pales et ainsi de permettre une segmentation securitaires de ces machines. Cet 
acquis permettra des tors de ne plus considerer leur lacune initiate, et de laisser 
apparaitre leurs qualites superieures aux machines post rotatives, soft 
principalement la formation accelere de couple, et deuxiemement la longueur de 
mecanicit^ relativement egale a la longueur de compressivite, puisque Texplosion 
pourra des tors se raire dans les parties hautes de la pale. (Fig. 10) 

Cylindres rectangularis&s et applicability naturelle de la poly induction 
retrorotatives 

Les poly inductions retrorotatives produisent done de fecon naturelle des soutient 
de pales rectangularisees a explosion dans les parties maximales de la pale. Ceci 
est un atout important dans la puissance des machines, puisque 1'on peut retrouver 
dans celles-ci une expansion des parties compressives similaire a ceUe des parties 
mecaniques. (Fig. 1 1 .) Les emplacement des moyens de soutient peuvent etre dans 
les pointes des opales, dans les cotes, ou dans les parties medianes, En ce cas, la 
position des manetons pourra etre perpendiculaire a l'exptosion. 

Carreification des formes de pales et cylindres par poly induction semi 
transmisstve 

Aucune des methodes par mono induction conventionnelle ne permet de r^aliser 
des carreification de pales et cylindre permettant une segmentation adequate 
Certains essais, en lesquels la mecanisation de I'aspect orientationel de la pale 
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etait absente ont 6t& tentes, par exemple par Wankle. Outre le cognement, Ten doit 
noter une seconde carence importante de ces methodes en ce qui celle-ci sont 
impossibles a segmented puisque aucune paitie de la pale ou du cylindre ne 
demeure en constante relation avec le cylindre ou la pale, selon ('element a 
segmented 

Rectangularisation des pales par poly induction semi transmittive. 

Comme nous Pavons deja comments pour la realisation de eylindres irreguliers, 
cylindies, la modification de la grosseur originate de l'engrenage d'induction par 
rapport k son engrenage de support permet de rectangulariser la course des 
Elements. L'on pent done grossir Pengrenage d'induction, en compensant par une 
retrorotation de l'engrenage de support, ou inversement, diminuer la grosseur de 
l'engrenage d'induction, en compensant par la post action de l'engrenage de 
support • Dans les deux cas, 1' induction r&alisera une suite d'arc qui rectiligneront 
la course du vilebrequin maltre. (Fig.14) D£s lors, la figure des pales, lorsque 
realisees avec segmentation cylindrique sera carreifiee. 



Methode par engrenages poly comes. 

Idealement, le mouvement des machines rotatives, devrait se situer entre le 
mouvement des machines ant&rieuies et celui des machines & pistons. En d'autres 
termes, la sinusoYde r<5alisee par les pales devrait produire des accelerations et 
decelerations successives permettait de la carriifier. Comme nous l'avons dej& 
mentionne, les moteurs a pistons tirent leur energie d'une forte differentiation entre 
le mouvement rectiligne de peurs parties compressives, et le mouvement circulaire 
de leur paitie motrice. Les machines rotatives, au contraire, ont tente de retrancber 
ce mouvement rectiligne, qui, consomme aussi de Penergie. Cependant les 
methodes de support ont realise des machines dont le mouvement des pales est 
sinusoidal, ce qui ne crte pas suffisamment d'lnergie diffSrentielle avec la partie 
motrice. V ideal du mouvement serah done pour ainsi dire, rectiligno-sigmoYdal. 
(Fig. 1 S) Tel que nous Pavons deja montre, Ton peut realiser ces mouvement en 
utilisant des engrenages polycames. Ces engrenages peuvent realiser des eylindres 
polycames irreguliers, ou reguliers. (Fig. 16) A taprdsente, Von imagine une pale 
tronquee carriifiie, Von pourra la soutenirpar de tettes micaniques 

Nous avons montre anterieurement aux presentes que Ton pouvait realiser ce 
mouvement avec l'aide d' engrenages polycames. En effet, r utilisation 
d' engrenages de support et d 9 induction de type polycame de produire des 
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acceleration et deceleration relatives de la pale par rapport & son vilebrequin qui 
raodifieront le caractere strictement sinusoidal de la pale pour lui donner une 
ceitaine rectilignite. 



Polycamation limit e. 

La realisation d'engrenages polycames peut, comme nous 1'avons deja mentionne, 
6tre i£alis£e dans divers sens, avec divers rapports. Et de fa?on plus complexe, par 
exemple par double polycamation. (Fig.12) II faut aussi ajouter quelle peut Stre 
simpUfie & sa plus simple expression. Ainsi, il pourra s'agir simplement de point 
d'encrages successife, pouvant meme comprendre des coulisses, de telle manfcre 
d'augmenter l'effet de polycamation. 

A la limhe , puisque les machines rotatives, sont elle-meme de gros engrenages 
extremement simplifiees, et aux nombres de dents success!!; Ton pourra se servir 
d'une machine rotative pour polycamer une seconde, la premiere d'entre elle 
pouvant des lors servir de machine d' admission, La premidie sera done en arcs 
conventionnels, et permettra de rgaliser la seconde avec des pales et pistons 
hybrides, carreifiees. (Fig. 16.1) 

Deuxi£me partie 

Applications aux autres redistributions g6omttrico dynamiques 

Comme nous 1'avons montre jusqu'A present, toutes les methodes de support et de 
correction permettent de soutenir adequatement des pales et cylindre segmentes par 
la partie compressive exterieure, que celle-ci soit un cylindre fixe, ou un cylindre 
rotor. 

La prgsente section a pour premier objet d'apporter ceitaine precision 
supplementally relativement aux distributions impliquant une rotation 
suppiemenfaire compensate ire, simple ou planetaire, par exemple de cylindre, ou 
de pale .La seconde partie de la prgsente section, montrera que Ton peut segmenter 
la machine par ses parties exterieures, meme dans de telles redistributions. 
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Semi transmission et choix de nature de machine 

Comme nous l'avons montre antdrieurement, l'on peut changer les rapports de 
hauteur et de largeur de parties d'une machine en modifiant les rapports de 




Lapresente a pour objet de montrer que Ton peut modifier les rapports de longueur 
et de largeur d une meme figure, comme precedemment en modifiant les rapports 
des engrenages de support et de pale. Cependant, dans le present cas, Ton 
effectuera une correction en dynamisant le cylindre et non 1'engrenage de support 

Comprehension 

Prenons a titre d'exemple le moteur triangulaire a explosion dans les parties basses 
de la pale. L'on sait que Ton a de la difficult a y realiser une compression 
adequate, avec une longueur de vilebrequin appreciable. La raison en est la 
suivante. Si Ton suit le parcourt de la pale pour un tour, l'on s'apereoit qu'eUe 
passe successivement des positions debout a couchee, a tiers les rieurs de tour. 

L'on peut done definir la profondeur de ses entrees dans les cotes par les distances 
rdumssant les points du triangle correspondant a ces passages. L'on peut par 
ailleurs mesure la profondeur de la rentre des pointes de la pale dans les cote en 
cakulant redressement de la pale, et la distance entre la ligne unissant les precedent 
points de passage, et la circonference de poshionnement. L'on peut done realiser 
que la pale entre, comme nous l'avons deja mentionne a plusieurs reprises, trap 
P S°- n - danS Ies pointes du cyiuidre et trop peu dans les cotes . L'on a en 
effet ici, un rapport, en ne tenant pas compte du redressement de la pale , d,cnviron 
trente pourcent . 

L'on pourra modifier avantageusement ce rapport en ieatisant le toumage de pale 
de facon plus accelere, par exemple a raison de quatre fbis par tour. Si l'on 
compare cette fois-ci les ratios de hauteur et de profondeur, l'on obtient un ration 
d environ cinq contre un par opposition a trois contre un.ee qui est beaucoup 
mieux. 

Mais cette solution reste inachevee, puisque la pale, si on la maintient a deux cotes 
realise une forme globule cane, alors qu'elle devrait realiser une forme triangulaire 
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Cette difference sera contrebalancee par te tournage du cylindre triangulaire, dans 
le sens de la pale. Ce tournage sera assure par semi transmission liee au 
vilebrequin, ou par induction descendants en partance de la pale, ce qui prouve 
bien la quality bi inductive de la machine. L'on aura done une machine 
retrotrotative avec suffisamment de compression, explosant plus souvent k chaque 
tour, et ayant un cylindre rotationnel, pennettant d'autres applications, ou soutient 
direct de parties 

Redistribution giometrico dynamique modifiant la nature de la machine 

Nous avons montre jusqu'a present que la redistribution des parties pouvait 
modifier le rapport de tournage des pales d'une machine, et que cela est possible si, 
comme precedemment, Ton conserve a la machine sa nature, par exemple 
retrorotative, ou post rotative. 

Nous avons a us si montre que les mouvements en pale ou cylindre en Clokwise 
representaient la limite de passage de Tun ou 1' autre des machines. 

Parailleurs, nous savons que 1* usage de semi transmission permet le passage de ces 
limites, et permet de produire des machines hybrides. 

L'on peut done imaginer une course retrorotative d'une pale dans une figuration 
post rotative. L'on peut en effet imaginer une pale de quatre cotes, toumant a une 
Vitesse comparable a ce qu'elle aurait tounte en retrorotativite, done, dans une 
cylindre de cinq cote, mais cette fois-ci dans une cylindre de trois cotes. 

Trois procedures de soutient seront lore possibles. 

Preincrement Ton pourra preserver les rapport de grosseur d'engrenages qu 
requiert la figure reelle. Des lors Ton realiser une dynamisation de Pengrenage de 
support pour permettra le realisation de la figure virtuelle, de quatre dans cinq. 
Finalement l'on realisera le tournage du cylindre pour rattraper la figure virtuelle 
par la figuration reelle. Ce tournage du cylindre pourra etre realise le fixant a 
l'engrenage de support semi transmittif. 

Une seconde maniere de fiure sera de d'abord obeir a la forme virtuelle , en 
realisant un soutient de pale retrorotatif; par engrenage de support interne et 
engrenage d'induction externe. Cependant, cette procedure modifiers les rapports 
de longueur du vilebrequin, L'on retablira ceux-ci en dynamisant 1'engrenaBe de 
support. s 
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L'on r&ablira la correlation entre le tournage virtuel et les formes rfelle Kk aussi 
en dynamisant le cylindre. Encore Ik, la dynamisation de celui-ci pourra &re 
r^alisSe k partir des mSmes mecaniques qui soutien 1'engrenage dynamique de 
support 

La troisfeme m&hode sera de realiser le tournage de la pale avec une induction 
respectant son tournage virtuel, et cela tout autant, en rapports de tournage, qu'en 
rapport de longueur. Les tournages et longueurs dSficientes, seront compensSes par 
un tournage non pas seulement rotationel de la pale, mais au surplus plan&aire. 
La forme du cylindre sera par consequent hybride, compose de arcs g&ieraux et de 
sous arcs. 

Pales et cylindre carrioides et mouvement clokwise et entires 

Von notera que les pales et cylindre en cairtoide peuvent aussi etre i&listes avec 
toute redistribution de mouvement d£j& mentioning par nous-memes 
precedemment dont principalement les distributions a mouvement Clokwise (Fig. 
17) Bien entendues les pales et cylindre en carroides peuvent Stre generalises pour 
toutes figures de rtpondant aux regies de cot6s des machines post rotatives et 
r£trorotatives. 



Baiises des mouvement et contre mouvement de pales et cylindre*. 

Autres mouvements d contrario non Clokwise 

II faut aussi noter que d'autres mouvements k contrario sont possibles sans 
mouvement Clok wise. Pour les ngaliser, il faut garder k P esprit que pour les 
machines post rotatives, la pale doit realiser une rftrorotation orientationelle 
superieure k celle de sa figuration standard, mais infSrieure a celle du mouvement 
clokwise. D6pass£ cette limite, en effet, cette pale deviendiait r&rorotative, et 
devrait etre accompagnle d'un mouvement de cylindre lui-meme orbital, si la 
figuration en est post rotative. Si Ton suppose par exemple une pale de forme 
triangulaire avec cylindre en double arc, et qu'on lui attribue une Vitesse de 
rttrorotation qui aurait normalement etd attribute k une figuration de pale k quatre 
cot6s, Ton devra compenser cet exefes de r&rorotation par un mouvement de 
cylindre antirotationnel. (Fig. 18) L'on ne peut en effet outre passer les iimites 
naturelles de ces machines sans se retrouver dans ^obligation de faire cohabher 
deux induction plan&aires mises en common, Tun pour le cylindre et 1' autre pour 
la pale. 
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Les pales et cylindre de nature par exemple retrorotati ves, ont une certaine 
tolerance. C'est ce que nous avons prouve en produisant des mouvement de centre 
de pales non circulates, ou encore en realisant les dynamiques Clokwise, en meme 
sens ou a contrario. Mais la Hmite de ces dynamiques, si ,on ne veut qu'une seule 
partie planetaire et r autre rotationnelle nous oblige a moduler les formes entre 
formes de mgme nature , par exemple de post rotative k post rotative, ou de 
retrorotative k retrorotative. 

Ainsi done, si Ton acc^tere la r^trorotation d'une figuration i&rorotative, Von 
realisera un mouvement k contrario du cylindre. C'est ce qui expHque que le 
mouvement en pale Clokwise, dans le cas des machines rgtrorotatives, qui est en 
feit une deceleration du mouvement orientationnel original doit etre accompagn6 
d'un mouvement en cylindre dans le meme sens. Inversement, Ton peut diminuer 
la retrorotation du mouvement de la pale, mais sans outrepasser celui du 
mouvement clockwise de celle-ci. En ce cas en effet, la figuration deviendrait 
invaiide, puisqu'elle devrait passer a une figuration post rotative. 

L* on pourra augmenter la puissance de ces machines en r&lisant le tournage du 
cylindre de fafon acc&6ro-di§c6I6ratives, de toutes les fa$ons similaires k celles que 
nous avons dijk donnd pour actionner les pales des semi turbines differentielles. 
L* utilisation de cylindres rotationels accel6ro-dec61eratife permettra de design de 
pales et de cylindres encore plus rectiligno circulaires. 

Dans le cas de realisation de pale en Clokwise, Ton pourra utiliser un engrenage de 
cylindre de type interne, ou un chaine, ou tout autre moyen semi transmittif pour 
actionner le cylindre. 

Les mouvements Clokwise sont dont les mouvement limite, en lesquels, puisque les 
vilebrequins agissent a la meme vitesse que la pale, les machines ne sont ni post 
rotatives, ni r^trorotatives, mais parfaitement hybrides. Les mouvements Clokwise 
sont aussi des mouvements limites puisque en ceux-ci les vilebrequins secondares 
tournent a la meme vitesse que le vilebrequin maitre. 

Segmentation et design de pale et de cylindre 

Nous pensons que la realisation de machines avec pleine expansion compressive- 
m&anique est un atout majeur de machines k pales hybrides. La seconde consiste 
en ia possibility de segmentation par le cylindre. Relativement k la poussSe sur la 
pale, la segmentation par le cylindre permet de dSplacer et de dgcentrer les centres 
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de pouss£e de r explosion par rapport au centre de pale, ce qui permet de rdaliser la 
capacite non settlement positionnelle, mais aussi orientatinnelle de la machine. La 
puissance de la machine est de cette man&re fortement am£lior6e. 

II fait par consequent souligner que, comme pour les cylindres , les pales peuvent 
etre r£alis£es de fafon in^guli&res, par exemple par r utilisation d'engrenage 
polycamfe. (Fig. 19) ces types de pales permettront un positionnement de 
l'explosion plus sp6cifiquement d'un cot6 de la pale, attgnuant ainsi le point mort 
des machines. 



Poly induction dynamique et action d cylindre rotor 

H est important ici de mentionner que les segmentations paliques ou cylindriques 
peuvent aussi etre employees pour les machines k cylindre rotor poly inductif. 
Par exemple, dans le cas d'une gouverne du cylindre rotor par mono induction, les 
formes de la pale et du cylindre seront rectangularistes et permettront une 
segmentation dans la partie ext&rieure, ici le cylindre rotor. (Fig^O) Inversement, 
Tors de la realisation par poly induction, Ton pourra segmenter la pale. 

Les memes types de segmentation s'appliquent aussi aux machines k pale en 
Clokwise, cylindre Clokwise, de type post rotative, ou r&rorotatives 
rectangularis^es. (Fig.21) 

Bien entendu, les machine k cylindre rotor t£alis6e soutient poly inductif de ce 
cylindre pourront aussi etre realises avec poly induction dynamique. (Fig.22) 



g) L'on pent done affirmer que, comme les cylindres, lorsque les 
segmentations sont disposees sur Ik pales , les pales peuvent, k leur 
tour, lorsque les segmentations sont disposes sur les cylindres , avoir 
diverses formes correlatives des formes de cylindres. L'on parlera done 
de pales en forme : 

a) rectangularis£s, 

b) irreguliere anterieurement 

c) ingguliers post&ieurement 

d ) k forme adoucie 

e) k forme amplifiee 

f) k centre forme (Fig. 23 ) 



15 



Cft. 0245B162 2004-02-13 



Description sommaire des figures 



La figure I peut montre les principaux types de figure rotatives de Vaxt anterieur et 
de nous-meme par Ie classement suivant : 

a) les figures nftrorotatives k explosion au haut des parties basses 

b) les figures nStrorotatives k explosion au haut des parties hautes 

c) les figures post rotatives k explosion au haut des parties basses 

d) les figures r&rorotatives a explosion au haut des parties hautes 

La figure 2 montre que Ton peut nJaliser des machines a segmentation exterieure 
par exemple par poly induction, par engrenage cerceau, par engrenage central 
dynamique, et ainsi de suite- 
La figure 3 monte que lors ia realisation de dessins techniques de machines avec 
explosion au haut des parties basses de la pale 

La figure 4.1 montre la construction de dessins techniques de machines avec 
explosion au haut des parties longues de la pale. 

La figure 4.2 montre que toutes les methodes de soutient d&jk developpees par 
nous-memes s'appliquent fevorablement k des machines k segmentation 
cylindriques. 

La figure 4.3 montre que tous les soutiens peuvent etre appliques a des machines k 
cylindre rotor a segmentation cylindrique. Notamment, ici, en a ) par poly 
induction, en b) par engrenage cerceau, en c ) par semhransmission 
La figure 5 montre le principal probleme des figurations de machines a 
segmentation cylindrique de Tart anterieur, pour les machines retrorotatives et post 
rotatives. 

La figure 6 montre les differences progressives de grosseurs relatives des 
vilebrequins dans les machines mono inductives et poly inductives, en fimction du 
nombre de cotes de pales et de cylindre de celles-ci 
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La figure 7 montre que les machines post rotatives souflfraicnt d'un dynamique 
trop sinusoldale, ne produisant pas suffisamment de diffSrentialit6 avec le 
mouvement circulate du vilebrequin 

La figure 8 montre les diverses figures cylindriques rSalisees, peimettant 
d'am£liorer la puissance diflterentielle des parties compressives et motrices des 
machines rotatives. 

La figure 9. 1 montre, outre la polycamation des engrenages, que l'utilisation 
d' inductions semi transmittives permet aussi de r^aliser des carreifications des 
courses des Elements. 

La figure 9.2 montre P incidence de realisation de courses rectangularisees sur les 
pales et cylindres lorsque celles-ci sont dessin6es par la procedure de segmentation 
par Fext&ieur, dite en segmentation cylindrique 

La figure 10 montre les tentatives infructueuses de Wankle visant k permettre des 
pales rectangularisees 

La figure 1 1 montre que les poly inductions rdtrorotatives produisent done de fe$on 
naturelle des soutient de pales rectangularisees a explosion dans les parties 
maximales de la pale. 

La figure 1 1 .2 montre que, comme pour les poly induction post rotative, divers 
emplacements de soutient sont possibles. 

La figure 12 monte que les poly inductions dynamiques sont aussi pleinement 
applicables dans leur forme retrorotative. 

La figure 13 montre que raeme si les machines & poly induction dynamique 
produisent un controle du soutient momentanement soustrait de la pale elle - 
mSme. L*on pourra cependant assurer une plus grande securis6 a ce mouvement 
par un engrenage de lien libre, unissant les trois engrenages deduction. 

La figure 14 montre que les m£canisations par engrenages de support dynamiques 
permettent de realiser des pales rectangularisees, avec segmentation de cylindre 

La figure IS montre que les formes diflKrentes de pales, avec segmentation de 
cylindre peuvent etre realisees par engrenages polycam£s 
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La figure 16.1 montre que la polycamation des engrenages peut etre realisee sous 
une forme 616mentaire, par double polycamation inversee 

La figure 16.2 r&tere ce que nous avons montr6 ant&ieurement, Ton peut changer 
les rapports de hauteur et de largeur de parties d'une machine en modifiant les 
rapports de grosseur des engrenages, sans modifier leur rapports de tournage. Ceci 
est possible en dynamisant l'engrenage de support des machines. L'on peut alter 
plus loin, et changer la nature m§me de la machine avec une dynamisation de 
l'engrenage de support 

La figure 16 3 a pour objet de montrer que Ton peut modifier les rapports de 
longueur et de largeur d'une meme figure, comme prec&lemment en modifiant les 
rapports des engrenages de support et de pale. 

La figure 16.4 montre que , toute redistribution , meme non en clokwise, n£cessite 
une semi transmission retrorotative en a ) ou post rotative en b , ou encore deux 
inductions, Tune montante , 1* autre descendante en c) , ou contraires Pune k V autre 
end) . 

La figure 17.1 et suivantes montrent que les pales et cylindre en carrfioide peuvent 
aussi etre realises avec toute redistribution de mouvement dej& mentionn^e par 
nous-memes prec&iemment dont principalement les distributions k cylindre rotor, k 
mouvement Clokwise , k mouvement a contrario et en meme sens . 

La figure 17. i montre que les pales et cylindre en carreoide peuvent aussi etre 
realisees avec toute redistribution de mouvement d£j& mentionnee par nous-memes 
pr6c6demment dont principalement les distributions k mouvement Clokwise . 

La figure 17.2 montre que la m£canique a pale clokwise est pleinement applicable 
pour ce type de pale et segmentation. 

En 17,3 nous montrons qu'il est aussi possible de rdaliser un mouvement a 
contrario des parties. 

La figure 1 8. 1 montre les balises des mouvements en meme sens et a contrario des 
cylindres rotatioimels et des pales en Clokwise, ou elle-meme planetaires. 
La figure donne un exemple de la derniere assertion. En a) Ton voit le d&oulement 
projete des figures. 



18 



CA 02458162 2004-02-13 



La figure 19 montre que, comme pour les cylindres, les pales peuvent etre r6alis6es 
de fyfon irregulieres, par exemple par 1'utilisation d'engrenage polycam£s. Ces 
types de pales pennettront un positionnement de {'explosion plus sp^cifiquement 
d'un cot6 de la pale 



Description detailKe des figures 

La figure 1 peut montre les principaux types de figure rotatives de Tart ant^rieur et 
de nous-meme par le classement suivant : 

a) Ira figures retrorotatives k explosion au haut des parties basses 

b) les figures retrorotatives k explosion au haut des parties hautes 

c) les figures post rotatives k explosion au haut des parties basses 

d) les figures retrorotatives k explosion au haut des parties hautes 



Comme on peut le constater, aux figure a ) et c) , la compression maximale s^tablit 
lorsque les parties situges, entre les pointes des pales , c'est-a-dire les parties basses 
de la pale sont a leur plus haut 1 . L'on remarquera, au surplus que la segmentation 
de ce type de figure est realise sur les pointes des pales. 2 

Dans les figures b) et d , Pexpansion maximale advient lors du passage des parties 
hautes des pales ans le cyiindre 3 . Notamment pour les machines r&rototatives, 
ceci permet un meilleur rapport de compression. L'on remarquera que la 
segmentation de ce type de machine et r£alis£e dans les pointes des cylindres.4 

La figure 2 montre que Ton peut r&liser des machines a segmentation ext&ieure 
non seulement par les m&hodes de support de Tart antfrieur, mais aussi, par toutes 
les methodes de support d6jk divulgufes par le present inventeur. A titre 
d'exemple, Ton peut ici constater un soutient de pale, en a , par poly induction 
retrorotative 5 , en b , par engrenage cerceau 6 , en c ) par semi transmission et 
engrenage central dynamique 7 , en d , par poly induction dynamique 8 

La figure 3 monte que lors de la realisation de dessins techniques de machines 
avec explosion au haut des parties basses de la pale, qu'elles soient r&rorotatives 
ou post rotatives, Ton dispose la pale dam ces diflterentes phases, et Ton obtient, en 
unissant les divers suites de points de passage de celle-ci, la course du cyiindre. 
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L'on dispose en effet, tel que montr6 en a ) , la pale dans sa premiere figure . L'on 
marque les points de cylindre correspondant au passage de la pale a ce moment 
precis, soit les points xl . Dans la mesure o'y la pale est soutenue par une m&hode 
de support mgcanique, on la d£place ensuite, ce qui permet de definir une seconde 
serie de points , marques en x 2 . L'on produit tin troisi&me d£placement dont les 
points seront marqu6s en x 3 . L'on d£finit ainsi 1'ensemble des points successif de 
deplacement de la pale, pour un tour complet de celle-ci. Ceci permettra de definir 
la courbe de cylindie exacte, en d ) par laquelle passera la pale. 

La figure 4.1 montre que lors de la construction de dessins techniques de machines 
avec explosion au haut des parties longues de la pale, Ton realise le tournage 
hypothetique de la pale, avec les mecaniques correspondant k des ratios pr6 etablis, 
et l'on unit les centres de cette pales, a tous ces tournages, k des points du cylindre 
invariables. 

E a ) de la pr6sente figure en eflfet , l'on unit les points d'une pale virtuelle, aux 
quatre points de segmentation future du cylindre xl . L'on actionne cette pale 
virtuelle, dont quatre des points ont 6t6 precldemment dgfinis. Cette nouvelle 
figuration permet de definir d'autres points de la pale devant passer aux points de 
segmentation du cylindre. L'on d6finira ces nouveaux points comme &ant les 
points x 2 . L'on produit un troisieme avancement de la pale virtuelle, dont deux 
series de points ont &e dgfinis. L'on marque une nouvelle sSrie de points en x 3 . 
L'on poursuit ainsi la procedure pour un tour, et Ton obtient finalement un 
ensemble de points permettant de definir la figure exacte de la pale 9 , qui en toute 
circonstance , demeurera accotee simultanement a tous les points de segmentation 
du cylindre . L'on peut par la suite definir le cylindre 10 , dont la forme est plus 
malleable. 

La figure 4.2 montre que toutes les methodes de soutient d£j& developptes par 
nous-memes s'appliquent favorablement a des machines k segmentation 
cylindriques. Par exemple, la methode par engrenage cerceau of&e to uj ours autant 
de fluidity. De meme, la methode par poly induction s'applique et produit les 
benefices habituels. Quant a la methode par semi transmission, elle permet une 
pousse centrale directe sur l'engrenage de support dynamique, et indirecte sur le 
vilebrequin, ce qui permet de rfialiser, comme nous l'avons d6ja montr6, 1'effet 
moteur de la machine. 

La figure 4.3 montre que tous les soutiens peuvent etre appliques k des machines a 
cylindre rotor a segmentation cylindrique. Notamment, ici, en a ) par poly 
induction, en b) par engrenage cerceau, en c ) par semitransmission 
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La figure 5 montre le principal probleme des figurations de machines a 
segmentation cylindrique de Part anterieur. Lorequ'eHes sont realisees sous leur 
forme retrorotahve, est le caractere aigue du cylindre et des pales 1 1 , entre les arcs 
les constraint. Cette carence est a l'origine de la difficult* de securiser de fecon 
durable la segmentation de telles machines. 

Par ailleurs, lors de la realisation de ces machines, avec des figures post rotatives 
1 on constate que les emplacements de la segmentation sont inadequats, puisque la 
compression ne peut s'etablir entre les parties. 12. 

La figure 6 montre que, comme dans les figurations a segmentation sur les parties 
interieures, la methode par poly induction peut etre d'un grand secoure. L'une des 
quahtes importantes de la poly induction consiste en ce que, contrairement aux 
mono inductions, la grosseur relative des vilebrequins-maitre par rapport aux 
vilebrequins secondaires augmente a mesure de I'augmentation du nombre de 
cotes. Dans les machines rotatives, mono inductives, en effet, la petitesse 
progressives des vilebrequins rends tres tot les figures inutilisables, la pale etant 
demesurement grande par rapport aux vilebrequins. Les differences progressives 
de grosseurs relative des vilebrequin dans les machines mono inductives et poly 
inductives, en fonction du nombre de cotes de pales et de cylindre de celles-ci sont 
done exactement contraires les unes et les autres. Par exemple, une mono induction 
de machine triangulaire sera realisee avec un engrenage de rapport de deux sur 
trois. Le vilebrequin sera done de rayon de un sur six. 13. Si la machine comporte 
trois cotes de pale et quatre de cylindre, le rapport d'engrenages sera de trois sur 
quatre, et le rayon de un sur quatre 14 . 



Les memes considerations s'appliquent aux machines mono inductives post 
rotatives. Par exemple, pour une machine de trois cotes de pale. La grosseur de 
V engrenage d' induction par rapport a celui de support est de trois sur deux. Le 
rayon du vilebrequin est done de un sur sue 15. Si le nombre de cotes augmente 
exemple a quatre pour la pale, le rapport des engrenages sera de quatre sur trois! 
Par consequent, le rapport de rayon de vilebrequin sera de un sur huit. 16. 

En poly induction, l'on assiste plutdt a une diminution de la grosseur de 
Pengrenage d'induction et de son vilebrequin secondare, et par consequent non 
celle du vilebrequin maitre. 
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En effet, par exemple pour les memes figures Von peut constater, au contraire, que 
la grosseur relative du vilebrequin maitre augmente 1 7, ce qui rend les machines 
utilisables pour plusieurs figures successives. 

La figure 7 montre que les machines post rotatives souffraient d'un dynamique 
trop sinusoidale, ne produisant pas suffisamment de differential^ avec le 
mouvement circulaire du vilebrequin. En effet , si Ton confond le mouvement 
rectiligne des pistons des machine 4 pistons 18, et le mouvement circulaire du 
vilebrequin 19 , Ton a un mouvement resultant en suite d'arcs , formant pour ainsi 
dire une sinusoide pointue. 20 

Si Ton realise le meme processus pour une machine rotative, Ton obtient un 
mouvement de pale lui-meme sigmoldal, 21 et un mouvement de vilebrequin 
circulaire, 22 , pour une resultante sinusoTdale arrondie . 23 

C'est ce qui explique en paitie le peu de performance dynamique des machines 
rotatives. 

La figure 8 montre les diverses figures cylindriques r£alis£es, permettant 
d'ameiiorer la puissance differentiate des parties compressives et motrices des 
machines rotatives. Dans tous les cas , le mouvement sigmoTdal trop arrondi et 
aplani des machines rotatives conventionnelles est , pour ainsi dire amplifie , soh 
en rectilignant , soit en le bombant davantage. 

Toutes ces formes de cylindres peuvent etre r£alis£es par plusieurs processus 
m6caniques, dont par exemple, l'utilisation d'engrenages de support et d f induction 
polycames. 

En a ) la realisation d'un cylindre carreifie, permet une course resultante de la pale 
elle aussi carriifiee. 

En b ) F inegularke de la forme est k V une de ses extremity s. Comme en a , elle se 
traduit par une course de pale plus saccadee, traduisant des accelerations et 
decelerations. 

En c ) , la course est contraire a celle d'en b. 

En d ) le mouvement de la pale est verticalise , done , dans le sens de V explosion . 
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En ,e ) le mouvement de la pale est surbombg, ce qui permet une descente 
acceleres, et une sinusoide amplifiee. 

En f ) le mouvement de la pale est en sinusoide par arc. La forme de ce cylindre 
permet une explosion k la fin de chaque arc. 



L'on aura soin, pour une comprehension plus approfondie, de consulter nos travaux 
relatife h ces sujets. 



La figure 9.1 montre, outre la polycamation des engrenages, que 1' utilisation 
d' inductions semi transmiyttives permet aussi de r£aliser des calcification des 
courses des Elements. 

Par exemple, en a) Ton peut voit qu'un induction standard produit une course en 
arcs, successifs 24 . Cependant, Ton peut modifier le rapport des engrenages, en 
prenant par exemple un engrenage de d'induction plus volumineux, et en le 
couplant £ un engrenage de support r&rorotatif. Cette procedure ne changera pas le 
nombre d'arcs, mais elle changera cependant la forme de ceux- ci, qui se 
rectilignera 25. 

Inversement, si P engrenage d'induction est plus petit, son rapport de tournage 
pourra etre maintenu par une post action de r engrenage de support. Des lors la 
forme choisie, par exemple, ici, triangulaire, demeurera, de &9on generate, intacte, 
mais sera modifile et rectilignee 26 

La mSme procedure pourra etre appliqude aux formes post rotatives 27, tel que 
montree en b ) En c) Ton produit un rappel d'une gouveme par engrenage 
polycam£s 28 . 

La figure 9.2 montre r incidence de realisation de courses rectangularis£es sur les 
pales et cy lindres lorsque celies-ci sont dessinees par la procedure de segmentation 
par 1'exterieur, dite en segmentation cylindrique. Dans la plupart des cas, le but de 
r operation pennettra non seulement de realiser des courses accelero d£c£l£ratives 
realisant plus de puissance, mais aussi principalement d'adoucir la courbature des 
pales et ainsi de permettre une segmentation securitaires de ces machines 29 . Cet 
acquis pennettra des tors de ne plus consid&er leur lacune initiate, et de laisser 
apparaitre leurs qualites supSrieures aux machines post rotatives, soh 
principalement la formation accel£r£ de couple, et deuxi&mement la longueur de 



23 



y 



CA 02458X62 2004-02-13 



m6canicit£ relativement 6gale k la longueur de compressive puisque l'explosion 
pourra des lors se faire dans les parties hautes de la pale. L'on retrouvera done des 
formes de pale rectangularisees en a ) , arcquees anterieurement en b ) ou 
postdrieurement en c ) , aplanies en d , surbombges, en e ) poly arquges en £) 

La figure 10 montre les tentatives infructueuses de Wankle visant k permettre des 
pales rectangularisees . Dans tons les cas, la procedure est incorrecte, puisqu'elle 
ne permet aucun point de segmentation, ni exterieure, ni interieure. Aucune partie, 
soit des pales, ou soit des cylindre en eflfet, ne touche constamment a la partie 
complementaire. Par exemple en a) , si les segments <§taient disposes, sur les parties 
exterieures, ils ne toucheraient que quatre points de la pale 30 . Inversement, il n'y 
aucun endroit precis pour les disposer sur la pale. La meme chose s' applique en b), 
en c , en d et en e. Une segmentation par les pales est impossible, alors qu'une 
segmentation par les cylindres est discontinue, certains points des pointes ne 
touchant qu'alternativement aux pales. 31 En verite, aucune des methodes par 
mono induction conventionnelle ne permet de realiser des carr£ification de pales et 
cylindre permettant une segmentation adequate, lorsque la disposition standard est 
appliquee, k savoir lorsque le cylindre est fixe. Par consequent, les pales des figures 
ici pr£sent£es ne sont pas mues orientationellement de fe^on mgcanisge. Par 
consequent , ces essais ,av£rent aussi inutilisables en raison du fort taux de 
cognement qui rSsultera de leur mise en action, les cylindre et pale ayant des 
fonction m£caniques s'ajoutant aux fonctions compressives. 



La figure 1 1 montre que les poly inductions retrorotatives produisent done de fatpon 
naturelle des soutients de pales rectangularisees k explosion dans les parties 
maxi males de la pale. En a) , comme le soutient est realise entre le centre et la 
surface de l'engrenage 32 , la course demeure en arc 33 . En b ) Faddhion de 
bielles de geometrie 34 permet de realiser une courbure bouclee 35 qui sera 
normalise par la pale. . En c) la course quasi cairee des inductions 36 permet de 
soutenir la pale par ces parties creuses. 37. Ces figures permettent done e realiser 
les accelerations et decelerations necessaires a la realisation de pales carreifiees 
sans autre mode de correction. Ceci est un atout important dans la puissance des 
machines, puisque Ton peut retrouver dans celles-ci une expansion des parties 
compressives similaire k celle des parties mdcaniques. 

La figure 11.2 montre que, comme pour les poly induction post rotative, divers 
emplacements de soutient sont possibles. En a ) la pale est soutenue dans ses 
pointes 38 et la course de soutiens est une carreoide en croix 39 . En b ) les 
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soutiens sont dans les parties intermediates 40, et permettent un soutien en partie 
perpebndicaulaire 41 , £ la poussee. La course de ces soutiens est e en carrgoide 
diagonale 42. En c ) les soutiens sont dans les patties creuses de la pale 43 et la 
course est une carr^oide 44. 

La figure 12 monte que les poly inductions dynamiques sont aussi pleinement 
applicables dans leur forme retrorotative. L'glision de certaines parties des 
inductions, par exemple ici de 1' engrenage de support 45, permettent le travail en 
penture des deux inductions en action.46. 

La figure 13 montre que merae si les machines a poly induction dynamique 
produisent un controle du soutient momentan&nent soustrait de la pale elle -meme. 
L'on pourra cependant assurer une plus grande securise a ce mouvement par un 
engrenage de lien libre 47 , unissant les trois engrenages d'induction. 

La figure 14 montre que les m^canisations par engrenages de support dynamiques 
permettent de realiser des pales rectangularisees, avec segmentation de cylindre 48. 

La figure 15 montre que les formes diffSrentes de pales, avec segmentation de 
cylindre peuvent etre realises par engrenages polycames 49. L'on notera que 
r orientation de ceux-ci permettra de realiser des successions differentes de rapports 
d'acc£l£ration et de deceleration et par consequent, de forme de pales. 50 

La figure 1 6. 1 montre que la polycamation des engrenages peut etre r£alis€e sous 
une forme elementaire, par double polycamation inverse e 5 1 en a ) par 
polycamation par points fixes 52. A la Hmite, un premier cylindre actionng de fa$on 
non poiycame, pourra lui-meme etre le soutient polycam£ d'un second 53, 54 . 
L'on pourra ainsi se servir de Pun des cylindres, Ma fois comme appui 
orientationnel de la pale, mais aussi, comme carter du veritable moteur. 

La figure 16*2 rehire ce que nous avons montr6 ant^rieurement, Ton peut changer 
les rapports de hauteur et de largeur de parties d'une machine en modifiant les 
rapports de grosseur des engrenages, sans modifier leur rapports de tournage. Ceci 
est possible en dynamisant r engrenage de support des machines. L'on peut aller 
plus loin, et changer la nature meme de la machine avec une dynamisation de 
V engrenage de support 

La figure 1 6 .3 a pour objet de montrer que Ton peut modifier les rapports de 
longueur et de largeur d'une meme figure, comme pi€c6demment en modifiant les 
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rapports des engrenages de support et de pale. Cependant, dans le present cas, Ton 
effectuera une correction en dynamisant le cylindre et non l'engrenage de support 

Comprehension 

Prenons a titre d'exemple le moteur triangulaire k explosion dans les parties basses 
de la pale. L'on sait que Ton a de la difficulty k y rgaliser une compression 
adequate, avec une longueur de vilebrequin appreciable. La raison en est la 
suivante. Si l'on suit le parcourt de la pale pour un tour, Ton s'apei^oit qu'elle 
passe successivement des positions debout k couch£e, k tiers les rieurs de tour. 

L'on peut done definir la profondeur de ses entrees dans les cot£s par les distances 
reunissant les points du triangle coirespondant a ces passages. 100 L'on peut par 
ailleurs mesure la profondeur de la rentr£ des pointes de la pale dans les cot£ en 
calculant redressement de la pale, et la distance entre la ligne unissant les precedent 
points de passage, et la circonfSrence de positionnement L'on peut done realiser 
que la pale entre , comme nous Pavons deja mentionne k plusieurs reprises, trop 
profond^ment dans les pointes du cylindre et trop peu dans les cotes . L'on a en 
effet ici, un rapport, en ne tenant pas compte du redressement de la pale, d'environ 
trente pourcent. 

L'on pourra modifier avantageusement ce rapport en rgalisant le tournage de pale 
de &9on plus acc616r6, par exemple k raison de quatre fois par tour. Si Ton 
compare cette fois-ci les ratios de hauteur et de profondeur, Ton obtient un ration 
d'environ cinq contre un par opposition k trois contre un, ce qui est beaucoup 
mieux. 102, 103 

Mais cette solution reste inachevee, puisque la pale, si on la maintient a deux cotes, 
realise une forme globaie carr£e 104, alors qu'elle devrait i&liser une forme 
triangulaire Cette difference sera contrebalancee par le tournage du cylindre 
triangulaire, dans le sens de la pale. La pale pourra etre actionnee de fa? on 
conventionnelle 105. Ce tournage sera assure par semi transmission li£e au 
vilebrequin, ou par induction descendante, en partance de la pale, ce qui prouve 
bien la quality bi inductive de la machine 106. L'on aura done une machine 
retrotrotative avec suffisamment de compression, explosant plus souvent k chaque 
tour, et ayant un cylindre rotationnel, permettant d'autres applications, ou soutient 
direct de parties 

La figure 16.4 montre que , toute redistribution , meme non en Clokwise, ndcesshe 
une semi transmission retrorotative en a ) ou post rotative en b , ou encore deux 
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inductions, Tune montante , l'autre descendante en c) , ou contraires Tune k V autre 
en d ) . L'on peut done imaginer une course retrorotative d'une pale dans une 
figuration post rotative. L'on peut en effet imaginer une pale de quatre cotees , 
tournant k line vitesse comparable k ce qu'elle aurait tourne en retrorotativite, done 
, dans une cylindre de cinq cote, mais cette fois-ci dans une cylindre de trois cotes. 

Trois procedures de soutient seront lors possibles. 

Une premiere maniere de feire sera de d*abord ob£ir k la forme virtuelle, en 
realisant un soutient de pale retrorotatif, par engrenage de support interne et 
engrenage d* induction externe 107. Cependant, cette procedure modifiera les 
rapports de longueur du vilebrequin, L'on retablira ceux-ci en dynamisant 
r engrenage de support 108. L'on retablira la correlation entre le tournage virtuel et 
les formes reelle l<a aussi en dynamisant le cylindre. Encore lh 9 la dynamisation de 
celui-ci pourra etre r£alis£e a partir des memes mlcaniques qui soutien V engrenage 
dynamique de support 109. 

Deuxiemement, Ton pourra preserver les rapport de grosseur d'engrenages qu 
requiert la figure reelle. 1 10 Des lors Ton r£aiiser une dynamisation de Fengrenage 
de support pour permettra le realisation de la figure virtuelle, de quatre dans cinq 
111, que Ton realise par semi tranmissionl 13. Finalement Ton r^alisera le tournage 
du cylindre pour rattraper la figure virtuelle par la figuration rgelle. Ce tournage du 
cylindre pourra €tre r£alis£ le fixant a rengrenage de support semi transmittif; en 
doublant l'engrenage d'inversion 1 12 



La troisi&me methode sera de realiser le tournage de la pale avec une induction 
respectant son tournage virtuel, et cela tout autant, en rapports de tournage, qu'en 
rapport de longueur 114. Les tournages et longueurs deficientes, seront 
compensees par un tournage non pas seulement rotationel de la pale, mais au 
surplus planetaire. La forme du cylindre sera par consequent hybride, compose de 
arcs ggneraux et de sous arcs 116. 



La figure 17.1 et suivantes montrent que les pales et cylindre en cangoide peuvent 
aussi etre realises avec toute redistribution de mouvement dej& mentionnge par 
nous-mSmes pr6c6demment dont principalement les distributions k cylindre rotor, k 
mouvement Clokwise , a mouvement a contrario et en meme sens . 
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En la figure 17. 1, nous nous montrons que la disposi9tion en cylindre rotor 
plan6taire permet de realiser des pales fixe can&fiees de fa$on naturelle. Ici 9 nous 
avons dispose les pieces en cours de descente, de telle mani&re de bien montrer 
Taction motrice de la machine. Cette figuration permet de comprendre la 
realisation carr6if2e de la couise du cylindre rotor segments L'on voit bien que le 
positionnement specifique de l'ancrage 55 force le mouvement un mouvement 
large 56, dans sa partie inverse, qui cree une tete de pale fixe aplatie. L'on voit 
aussi que du cote meme de Pancrage, les instants ant&rieurs et posterieurs k sa 
realisation impliquent une courbature de la pale elle aussi adoucie 57 , mais non en 
pointe . L'on realise done ici par cylindre rotor, les memes formes de cylindre et de 
pales que Ton aurait reaiisees si Ton avait agit avec une pale fixe et des 
modifications par engrenages polycam6s, ce qui prouve bien V augmentation de 
degre par cylindre rotor. D'autre part, Ton notera que Ton utilise ici, le cylindre 
rotor comme pale d'un systeme secondaire, de type Compressif , servant de carter & 
la machine. 

D'autre part, il feut ici parier de pouss£e tractive 58, puisque le cylindre rotor 
cherche & s* eloigner, lors de P explosion, de la pale centrale, fixe. Le maneton du 
vilebrequin 59 , en appuis sur Pancrage 55 , est done attire dans le sens de la 
traction du cylindre rotor .60 

Cette configuration sera importante, puisqu'elle permettra de rgaliser des machines 
r&rorotatives, & explosion dans les parties haute, a induction e traction, et avec des 
pieces motrices avec relativement peu de mouvement En effet, ici un tour de 
vilebrequin permet de realiser trois explosions. L'on note aussi Pavantage de ces 
machines qui consiste a avoir une expansion compressive, relativement egale 4 
['expansion mecanique. 

La figure 17.2 montre que la mecanique a pale clokwise est pleinement applicable 
pour ce type de pale et segmentation. L'on notera , tel que mdntr£ en b, qu,en d^pit 
de mouvement des parties dans le meme sens , les mouvement des mecaniques est , 
luis a contrario, ce qui assure la capacity Motrice , et non Compressive, & la 
machine. Les inductions supportant la pale 61, soOnt unies par une engrenage de 
type interne, qui sera fix6 au cylindre 62. Ainsi le mouvement en clokwise de la 
pale et rotationnel du cylindre rotor sera assurg. 

En 173 nous montrons qu'il est aussi possible de realiser un mouvement a 
contrario des parties. 
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La figure 18 donne un example de la derniire assertion. En a) Ton voit le 
dthtmlement projet* des figures* La figuration est d'origine r&rorotative, puisque 
l,on a une pale de deux cot& voyageant dans un cylindre de trois cotes. Par 
ailleurs, Ici , tel qu* on Pa sch&natisS en b ) la pale devra r&diser Ie mfime 
mouvement qu'une machine rotative a partie compressive rectiligne, ce qui 
demeure une machine rgtrorotative. 

L'on devra done pour conserver le rapport de difference geometriquc des formes, 
conserver les engrenages de deux sur trois, tel que montrfi en c) cependant pour 
r£aliser ce nouveau rapport de toumage, Ton devra activer I'engrcnage de support 
par semi transmission. L'on i&liser done ainsi une figure g£om£trique de machine 
triangulaire, avec une mecanique dynamique de machine rectiligne. Ces actions 
serant r£alis£es par semi transmission, tel que montrg en d) 

L'on pourra alors completer te tournage de la machine par une mecanique nSaiisant 
le toumage du cylindre, dans le mfime sens que la pale, mais en sens contraire du 
vilebrequin, ce qui assurera 1'effet Moteur.Ce rftro toumage pourra lui d m&mc fetre 
assurg par semi transmission, tel que montr6 en e ) 



La figure 19 montre que, comme pour les cylindres, les pales peuvent 8tre r6alis£es 
de &fon in£guli&res, par exemple par r utilisation d'engrenage polycam&. Ces 
types de pales permettront un positionnement de r explosion plus sp£cifiquement 
d'un cot6 de la pale 70 1 attenuant ainsi le point mort des machines. En depit de la 
pression theorique egale de 1' explosion, Ton peut profiter, de fa$on 
thermodynamique de ce type de positionnement Cette figure montre aussi que les 
machines a segmentation dans les parties extcrieures, offient, par rapport aux 
machines & explosion dans les parties basses des pales, une plus grande extension d 
des parties lors de la compression 71 
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Revendicatioms 
Revindication 1 

Toute machine rotative avec des pales et cylindre carreiftees pennettant 
segmentation sur les parties extfrieuies . 
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Revendication 2 

Toute machine telle dgfinie en 1, dont la guidage des parties est r£alis& par une 
induction et , simultanement, une m&hode de modification des courbures standard 
parati les suivantes. : 

- par Induction dont Pengrenage de support est semi transmisttif 

• par bi induction, entrelacd, 6tag£e, juxtaposie 

• par dynamique ciokwise , de pale de cylindre 

- par dynamiques & contrario, ou en m§m sesn du cylindre et de la 
pale 

- par cylindre rotor plangtaire pale fixe 

- par engrenages poiycam6s 



Re vendication 3 

Toute machine telle que dSfinie en 1 et 2 , dont les engrenages polycam&s dont 

- & double sens 

- igduits & de simples pivots 

- servent & la fois de cylindre d'appoint 



Re vendication 4 

Toute machine telle que dgfinie en 1 , dont les distributions de mouvement sont 
standards, en pale ou cylindre Ciokwise, a contrario, oudans le rndme sens 

Revendication 5 

Toute machine telle que d&fime en 1 , dont les m ftho de s de support sont des 
m&hodes de premier degr£, l'ensemble de ces m6thodes ayant ite abondamment 
d£fini par nous mfime dans nos travaux ant&ieurs 



Revendication 6 
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Toute machine telle que d£finie en 1 et trois, mettant en composition deux 
machines, ou deux methodes de support, telles que d6j4 dSfinies par nous mfime, 
ces methodes de support comprenant les semi transmission & titre de mgthode 
virges sur elles mfimes, et ces methodes de support comprenant les polyinduction 
standard ou dynamiques, de tous points de rattachement , et de type tout autant 
r&rorotatives, que post rotatives, 



Revendication 7 



Toute machine telle que definie en 1, dont la forme des pales ou cyiindre est 
cpnig&, par les moyens de correction dtyk divulguls par, nous mime, soft par 
addition g£om£trique, par engrenages polycamfc, par semi transmission, par 
juxtaposition d' induction 

Revendication 8 

Toute machine utilisant une premiere machine comme carter, et comme engrenage 
polycame. 

Revendication 9 

Toute machine utilisant des moyens de supports polycamant, ces moyens pouvant 
etre reduit & Jeur plus simple expression, comma par exemple des coulisses, ou 
autre encrage. 

Revendication 10 

Toute machine telle que definie en 1, pouvant fitre utilises comme pompe, 
compresseur, moteur, machine de captation, pxopulseur, et dont les pales sont 
dessinees en consequence. 



Revendication 11 

Toute machine telle que d£finie en 1 et 5 dont les poly inductions dynamiques 
possedent une seconde poly induction d'assurance permettant d'assure la reprise 
parfaite du mouveraent de r engrenage actif. 
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